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このとき，旋回モードに切り替わったときの方位角の値から 180 deg 回転後，水平飛行モード















ると，立ち上がりから整定するまでの時間に遅れがあることから 180 deg を超えて回転すること


























































表 1 各飛行モードにおける高度，速度，ロール角，目標値 
 水平飛行モード 旋回モード 
高度 自動操縦開始高度 自動操縦開始高度 
速度[m/s] 20 20 
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